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복 합 재 충 을 포 함 하는 복 수 의 레 이 어 로 구성된 각 핏 몸 체 (1000) 를 기 본 으로 한다. 착 핏 몸 체 (1000) 는 복 수 의 면 으 
로 구성된 다 면 체 이고 다 면 체 를 통해 내 부 에 답 승 공 간 을 확 보 한다. 그리고 그러한 다 면 체 는 모두 탄 소 섬유 등 의 
복 합 재 재 질 로 구 성 되도록 한다. 이를 통해 부 피 가 큰 각 핏 몸 체 (1000) 를 경 량 화 할 수 있고, 로 봇 에서 가장 상부 
에 해 당 하 는 각 핏 몸 체 (1000) 지 점 을 최대한 경 량 화 함으로써 로 봇 의 동 역 학 적인 안 정 성 을 확 보 한다. 더욱이, 각 
핏 몸 체 (1000) 가 경 량 화 됨에 따라 내 부 에 탑 승 자 가 탑 승 하 더라도 상 부 의 질 량 을 작게 가져갈 수 있어 로 봇 의 보 
행 이나 거 동 시 요 잉 현상 등 을 줄일 수 있다 
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는 카 핏 몸 체 (1000) 를 이루는 다면체 형 상 의 모 서 리 를 따라 보 강 파 이 프 (2000) 가 마 련 되 고, 
< 


프 (2000) 가 설치된 각 핏 의 투 과 도 로 써 , 이와 같이 각 핏 자 체 가 다면체 

보 강 파 이 프 (2000) 가 결 합 되어 보 강 파 이 프 (2000) 를 통해 각 각 의 면 의 테 두 리 에 

쉽게 유 지 하도록 한다. 또한 각 각 의 면 
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니 


연 
타고 전체적인 각 핏 의 테 두 리 로 분소 


특히, 각 핏 몸 체 (1000) 의 상 면 부 (100) 상에는 분산 
테 두 리 가 형 성 되어 상 면 부 (100) 내에 별 도 의 다각형 형 상 을 이루 


를 통해 각 핏 몸 체 (1000) 의 상 면 부 (100) 테 두 리 를 이루는 보 강 파 이 프 (2100) 와 연 결 되어 상 면 부 (100) 에 집 중 되는 
응 력 을 분 산 하 도록 한다. 즉 , 각 핏 의 양 측 에는 무거운 상 지 가 결 합 되고 이로 인해 각 핏 의 상 면 부 (100) 는 양 측 으 
로 당 겨 지 는 하 중 을 받으며 휘 어 지 게 된다. 특히, 학 핏 의 후 면 부 에 관 통 홀 (530) 을 형 성 하 고 배 터 리 를 수 납 하는 
만큼, 상 면 부 (100) 에 가 해 지는 하 중 은 후 면 부를 통해서도 견디기 어려운 구 조 를 갖는다. 이에 따라 상 면 부 (10 
0) 가 양 측 에서 당 겨 지 며 주 저 앉는 형 상 이 발 생 되 는 바 , 상 면 부 (100) 내 부 에 또 다른 별 도 의 폐 도 형 을 보 강 파 이 
프 (2120) 로 이루고, 그 폐 도 형 을 보 강 파 이 프 (2140) 를 통해 상 면 부 (100) 와 연 결 토록 함으로써 마치 거 미 줄 과 같 
은 형 상 으로 강 성 을 확 보 하는 것이다. 이러한 효 과 는 실제 시험 제 작 을 통 하 여 도 입 증 된 것으로서, 상 면 부 (10 
0) 가 단순히 하 나 의 닫힌 도 형 인 경 우 보다 내 부 에 또 다른 닫힌 도 형 을 갖고 이를 대 각 선 으 로 연 결 함으로써 상 
면 부 (100) 가 처지는 현 상 을 방 지 할 수 있다. 더욱 바 람 직 하 게 는, 도 시 된 바와 같이 분 산 부 (120) 가 하 나 의 평면 

는 갖는 평 면 으 로 형 성 함으로써 마치 지 붕 과 같은 모양 


본 발 명 은 이러한 구 조 적 인 설 계 를 통하여 복 합 재가 갖는 탄 성 으로 인한 처 집을 방 지 하고, 그 와 동시에 적절한 
탄 성 을 여전히 구 비 토 록 함으로써 취 성도 줄일 수 있는 효 과 가 있는 것이다 

도 3 은 보 강 파 이 프 (2000) 를 나타낸 사 시 도 이 고, 도 4 는 이를 측 면 에서 바라본 도 면 이다. 분 산 부 (120) 는 상 면 부 
(100) 의 전단 중 앙 에 배 치 되어 상 면 부 (100) 의 전방 모 서 리 를 공 유 하고 후 방 에 위 치 하 는 꼭 지 점 에서 보 강 파이프 
(2140) 를 통해 상 면 부 (100) 의 후방 모 서 리 와 연결될 수 있다. 특히 분 산 부 (120) 는 사 각 형 의 형 상 이며, 후 방 의 
두 꼭 지 점 에서 보 강 파 이 프 (2140) 가 서로 멀어지는 방 향 으로 사 선 으로 연 장 되어 상 면 부 (100) 의 후방 모 서 리 와 연 
결 될 수 있다. 즉 , 분 산 부 (120) 가 사 각 형 으로 형 성 됨으로써 양 측 에 서 의 하 중 을 효과적으로 분 산 하고, 후 방 으로 
는 사 선 으로 연 장 되어 상 면 부 (100) 와 연 결 됨으로써 하 중 을 방 사 형 으로 효과적으로 분 산 할 수 있게 된다. 이에 
따라 상 면 부 (100) 전 체 에 고르게 하 중 이 분 산 되고, 이를 통해 각 핏 전 체 로써 하 중 을 고르게 분 산 토록 하게 
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도 10 은 이러한 각 핏 몸 체 (1000) 와 보 강 파 이 프 (2000) 가 결 합 되는 형 태 를 나 
제 1 레 이 어 부 (10) 와 보 강 파 이 프 (30) 및 제 2 레 이 어 부 (70) 로 구 성 되 고, 복 합 재 충 을 포 함 하는 복 수 의 레 이 어 로 구성 
된 제 1 레 이 어 부 (10) 에 보 강 파 이 프 (30) 가 안 착 되며 제 1 레 이 어 부 (10) 와 보 강 파 이 프 (30) 가 이루는 양측 모 서 리 에 


| 1 레 이 어 부 


), 보 강 파 이 프 (30) 및 지 지 부 (50) 를 함께 덮는 형 상 으로 결 합 될 수 있다. 지 지 부 (50) 는 폼 재 질 로 구 성 되어 
. 으 . 


(10 으 

함 침 된 수 지 가 자연스럽게 흡 수 되며 경 화 되어 보 강 파 이 프 (30) 와 레 이 어 (10,70) 간 에 예 각 이 아닌 둔 각 을 형 성 하 
고, 이를 통해 보 강 파 이 프 (30) 와 레 이 어 (10,70) 간 의 박리 현 상 을 방 지 할 수 있게 된다. 

또한, 각 핏 몸 체 (1000) 는 상 면 부 (100), 하 면 부 , 전 면 부 , 후 면 부 및 양 측 면 부로 구 성 되고, 도 1 과 같이 전 면 부는 
개 방 되어 전 면 부를 통해 탐 승 자 가 승 하 차 할 수 있다. 이와 같이 각 핏 의 전 면 부를 개 방 하더라도 앞서 살 핀 보강 
파 이 프 (2000) 를 통한 구 조 적 인 안 정 성 을 통하여 하 중 을 유 효 하게 분 산 하여 견딜 수 있게 된다. 
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결 합 되는 팔 브 라 켓 (300) 이 마 련 되 고, 도 5 와 같이 팔 브라 
(320) 와 장 착 부 (320) 의 테 두 리 를 따라 플 


형 
수 있다. rey 장 착 부 (320) 는 i 
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ae 설 치 험 할 수 있으며 “ 함께 팔 모 듈 의 무 게 로 인 
로써 장 착 부 에 서 하 중 을 뚜르 견딜 수 아 
켓 (300) 의 하 방 에는 로 지 르 는 보 강 파 이 프 (2300) 가 추 가 됨 으 로써 양 측 면 부 는 
보 강 파 이 프 (2300) 를 기 준 으로 두 개의 닫힌 면 으로 나 될 수 있다. 이를 통해 ~ 하 중 ㅇ 
도 최 소 한 의 면 적 으로 나누어 하 중 을 감 당 하도록 6 형 


므 j= 히 
이 루 어 지 고, 주 변 의 추 가 되는 보 강 파 이 프 (2300) 를 통해 하 중 을 추가적으로 분 산 토록 하는 것이다. 
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$9 1 변 


E00, EAN ade 29 장지 ee aA aa AA A a 
제어 보 드 (520) 가 장 착 수 있다. 구 체 적 으로 제 어 보 드 (520) 는 로봇 상 지 의 각 액 추 에 ㅇ 1 드 
라 이 버 와 인터페이스 보드 및 하 지 의 각 액 추 에 ㅇ 인 

“a a A ee 복잡한 배선 문 제 를 해결할 수 있고, 정 비 성 을 용 이 하게 
하며 배 선 의 길 이 를 최 소 화 하여 통신 노 이 즈 를 최 소 화 할 수 있게 된다. 


봉 
또한, 핏 몸 체 (1000) 후 면 부 에는 도 6 과 같이 제어 보 드 (520) 의 하 방 으로 관통 
(530) 을 통해 로 봇 의 구 동 을 위한 고 전 압 배 터 리 (540) 가 수납 또는 인 
관 통 홀 (530) 을 통해 수 남 시 각 핏 몸 체 (1000) 의 플 로 어 에 안 착 될 수 있 
하 권 이 가장 아 패 즉 에 배 치 함 으 카 핏 자 체 가 가 법 고, 각 핏 에서도 상 부 는 가 법 고 하 부 가 무 거 워 짐 에 따 
수 있게 하는 것이다. 또한, 도 7 과 같이 각 핏 몸 체 (1000) 의 후 면 부 에 는 커 버 (700) 가 
되어 제어 보 드 (520) 와 고 전 압 배 터 리 (540) 의 후 방 을 보 호 할 수 있다. 정 비 시 또는 배 터 리 의 교 체 시 에 는 후보 
하 나 의 커 버 (700) 만 을 탈 거 한 후 정 비 함으로써 정 비 성도 확 보 할 수 있는 구 조 이다. 
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의 상 부 를 내 ] 르 는 지 지 프 레 임 (560) 이 설치 


아울러, 도 8 과 같이, 각 핏 몸 체 (1000) 의 플 로 어 에는 고 전 압 배터 프 
도 10 과 탑승자 


리 
고, 지 지 프 레 임 (560) 의 상 부 에 도 9 와 1 지 지 패 널 (570) 이 설치 
의 좌 석 (580) 이 설 치 될 수 있다. 또한, 각 핏 몸 체 (1000) 의 하 면 부 만 입 
간에 고 전 압 배 터 리 (540) 가 설 치 되며 지 지 프러 pan 밑 oo 상 부 를 가 로 지 르 도록 설치 


김 공 자 설 치 되 하면 

테 두 리 에 보 강 파 이 프 (2000) 가 설 치 될 수 있다. 이를 통해 킷 의 가장 하 단 부 를 무겁게 할 수 있어 제어 균 형 을 
구 조 적 으로 이루기 쉽게 하고, 또한 지 지 프 레 임 (560) 을 통해 ' 하 방부 의 뒤틀림 강 성 을 확 보 하 며 동시에 탑 승 자 의 
무 게 를 감 당 하고 하 중 을 사 방 으로 분 산 토 록 한다. 탑 승 자 와 배 터 리 의 무 게 에 따른 하 중 의 이 동 으로 인한 킷 의 
뒤 틀 림 은 각 핏 하 면 부의 테 두 리 에 보 강 파 이 프 (2000) 를 설 치 함으로써 보 강 하 고, 특히 만 입 공 간 의 상 부 에 는 외측 
으로 벌어지는 경 사 면 이 형 성 되 고, 지 지 프 레 임 (560) 은 경 사 면 에 단 부 가 결 합 될 수 있도록 함으로써 지 지 프 레임 
(560) 이 각 핏 하 부 의 뒤 틀 림 을 충분히 지 지 하고 방 지 할 수 있도록 하는 것이다. 


각 핏 에 따르면, 보 강 파 이 프 (2000) 를 인 서 트 하여 구 조 적 인 안 정 성 을 이루고 


무 게 배 분 을 

본 발 명 의 특정한 실 시 예 에 관 련 하여 도 시 하고 설 명 하였지만, 이 하 의 특 허 청 구 범 위 에 의해 제 공 되는 본 발 명 의 

기술적 사 상 을 벗어나지 않는 한도 내 에 서 , 본 발 명 이 다 양 하게 개량 및 변 화 될 수 있다는 것은 당 엄 계 에서 동 
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1000 : 핏 몸체 2000 : 보 강 파 이프 
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